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Antrieb zur automaUscaei BetSUgung etaer Fahraeugtilr 

Die Erfiadaag betrim einen Aatrieb zur aabaaatisebea BetMgang eiaer Fabrzeagair ias- 
besonde* der Hec*Mappe eiaes Krattsbrzenges, wobei fa ^ ^ ^ ~ 

TIT T*™** ^ °*"~~-»— v-indba, is,, we^e 
wobe. der A, ta eb nuadesteas eiae erste a* einer eiefcroniscbea Aasweneeinricbraag 

zzsr— - — * — ^ - 

beauigbarea Fabrzeagalrea is, es erforderbcb, aa^s eiaes oder o,ebrerer 

»rTrr ge posiaon * Fahr2eug,flr 2,1 * *- «— — 

rr Z T ^"^"^ - * EadUgeaabsobaltaag der Fabrzeag*r 

ST 8 weKten - 80 ist befa ~ se bei — ™ « 

befcbgbarea Heclddappe karz vor Erreiebea der cberea aad aaterea Eadlage eiae veraua- 
derte Gesobwiadigkei, erforderlieb, daau, die HecHdappe aieh, nut voUer Wacb, gegea 

■ese karz vor den, k „ m p,etten ScbbeOen Ungsan. gegea die TOrdicbraag JLn * 
das ™^™^^« 0iM ^ mP ^ am J^^ " 

Me jeweiiige Posinon der Fabrzeag«r wird nbaeherweisa rai, HUfe voa Drebwinke.ge- 

!irrr r beispiewise m ^ *■ — - «l 

«- bradaag der FaarzeagtOr aageordaet siad. Zar Abso.n.wer.erfassaag des earspre- 

M " AbtoebSWe " e ^ ™ r — "der aaaiage 

MagnetfeldseasorenalsDrehwinkelgeberverwendet. 

Afc aacb.ei.ig ba. es sicb bei dea aaa.ogea Drehwiake.gebera erwiesea, daB sie mi. reianv 



Or—bob ist ea zwar mogUeh, den Schwenkwinke , ^ ^ 

bch kostengdnatigeren inkrementalen Mefiwerfgebem zu bestimmJT/i fc mtW6Sent 

Me Bwr: d . Nachteil auf> „ die ^ z lc«:~ ~; 

narereaden Da«en bei vorhergebendem StromauafaU in dor Reeel v*H . 

2~ werden. Erst „aeb einen, (automatisch J^T^T 

W SebbeBvorgang der Fabrzeugbn, bei den, ,B. das J^T 
rer.brtdungbera^ezogenwi^ia.daaSystonwiedertaUbrien. 

Ig ZlT r 8 ^ * * " ekOT «<— - 

21™"*- "» — — -* — Sbomauafcn eine erneute Ka.ibrien.ng niob, era, 
nach Errereben emer der EndsteHungen der Fahrzengbir erfolgt. 

Dieae Aofgabe wird ernndungsgenUiB dureb die Mertaaie des Ansprueba , ge 16st Wei«e 

Die Erfind^g berub, in, wesen«Ueben atf den, Gedanken, den gesamten Sebwenkwinkel 

en^enen, wobe dra ernzebren Sebwenkwinkeibereiebe dureb eine erste zur Abac J 

Z^Tl to « — «— «• Erfcasnng dea Sebw^- 

MU. der Fabrzengtor innerbalb der einzeinen Zonen erfblg, dann nn, 4e einer W 

weiebe minded ebren ink^ arbei ten de n MeBwerZ 

Nacb einem Strong wird bei de m erflndnngagem^en Anbieb daber zwar niob, die 

"**•»*—*- Innerbaib dieaer Zone kann da™ die Fabrzeuga, dner 

^ "T 1 2UUSSiSen -* - Anbieb belgt w Z 

Be™ Ubersebreben dieser Zone zur nSebaien Zone wird dann die b^en Je.^ 
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wedenan e ln e ■ageabbaagige Geaoh™^^, durchfthrbar . { ta "*» *» 

kom en den einzelnen ^ p 

den. So kann beispielsweise voigesehen sein daB h, a. c a 

n , ' m den Endzonen ein automatisches 



moB es s.ch mcht zwmgend urn die Abtriebswella dea Antriebes handeta So h»» • L 
zw.acben swei Ge^beabtfen aageo-onet ^ Allerdings muB ^ 
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de^gen An 0nb uo g ein Getriebe vorgesehen 

Abtne sweUe -to* Drebbewegung anaflbr,. Die8 es ta beispielaweiae nu. W* eines 
«ebe lb enge M ebea ^ wem ^ MagneKcheibe als Taume , scheibe 2 



Weitere Einzelheiten und Vorteile der Prfi n * , 

vnn m ,.. d6r Erfindun g ^geben sich aus den folgenden anhand 

von Figuren erlauterten Ausfiihrungsbeispielen. Es zeigen: 

X ^ ^ 8e6ffeeten H6CkklaPPe ta " deS 

ernes Kraftfahxzeuges nut einem sich parallel zur Scharnierachse erstreckenden el- 

dungsgemaBen Antrieb; 

^ mI!^ 01 " etae8 erflnd ^^ «* eine, eine Magnetacbeibe 

dtsT w ^ S — ^ zur Absotatwerterfassung 

des Schwenkwinkels der Heckklappe; 

Hg.3 einen Quersehni« enflang der in F ig .2 .nit U bezeicbneten SebnteHnie sowie eine 

si" ^ r UfS ' Cht ^ " — Magnefccbeibe der ers,en 

Senaoranordnung nnd eine DarsteHung der Magnetfddaensoren zar Andentnng ibrer Lege 
mbezugaufdieMagnetscheibe; g 

Fig.5 eine Seitenansicht der Fig.4 entepreobenden Anordmmg. 

'„* e " eS &aft&to -^ bezeiebne, die „ eine Scbamier- 

T»L 2Tl°° hmga 3 ebas entspreche, ' de,, — ~ 

» . D,e Scbwenkbeweg^g der HecWdappe 1 von fer ■* I bezeicbneten geschlossenen 
SfcUung m One m Fig. , darges«eU,en ge8fiheten ^ n ^ ^ ^ ^ 

11 h T ^T*" S ' Ch 1,3131161 " &haraiera ^ ^ ersfreefc, und weIchw m der 
AbbrebsweUe 5 dea AnMebes 4 (Fig.2) eine nu, der HeckUappe , verbundene Hebe.- 
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anordnung 6 betatigt. 



W,e aus F,g, ersichdich ist, is. der gesanue zwischen gedffi^ „„„ gescilossener ^ 
hmg der Fahrzeug«r erforderbcbe Schwenkwndce, „ i„ 4 Scbwenbvinke.bereiche (Zoneo) 
«1 «2, c^und «4 etag^t to wefcher Zone sicb die HeekMappe 1 bei ihrer Bewegung 

I T 777 ' 8escblosse,ie stellung oder " etaem mb — * — 

ge ge.de beflnde, wnd ^ zweier in dem ^ 4 
7, 8 erfaUt und wild nachfolgend noch naher beschrieben. 

9, eme dem EW *o m o«or 9 nachgeschane.e erne Ge.riebes.ufe 10 zur Hen.bae.zung der 

ZZ nT*"* B ' e,arcm0torS 9> ^ ». - ™ 

^* °1 *~ AbW " 5 «— * - - AbuiebaweUe dea Anuiebes 4 ia. 
*. Scbwenkbewegung der HeckMappe ■ e„ teprechende Schwenkbewegung _ 

M **' ,,,fcH ^ 1 ^.DvertindbarTzwi. 

21 :T pp,un8 1 1 md der G * d — »* 12 sm * «- - 

« " POSW — ^ ^ AbHebaweUe 5 dea Anbiebes 4 nnd dan... 
aueh der Heckklappe 1 in einem Gehause 3 1 angeordneL 

Die «. Sensoreinrichlung 7 dien. zur Absohnwerlerfessung der vier Zonen al, a2 «3 
un«4 der Hedddappe 1. Sie unrfag. eine an der AbbiebsweUe 13 der Scba.lkupplung 1 ,' 
-* ta. drehbar verbnndene ersle Magne.aehe.be .4, wie aie beispie.sweise in Fig.3 da, 

1 1 " UmfengSri ^ «• — -gnenache Bereiebe 15, 16 un* r - 
— e, • Polung aufWeist Dabei bilde. in Fi g .3 der nn. ,5 bezeicbne.e Bereicb den 
Nordpol nnd der nu, 16 bezeichnete magnetische Bereicb den Sudpol. 

2 Tf. ^ SenS ° reinriCh ^ 7 « Magnetfe.daensoren (z.B. HaUaenao- 

ul d T T" AbSmd dM — Magne^hefte 

.4 poa,n„n,e« sl nd und in Fig.3 duzeb gesuicbe.. darges.e.l te Q^drate angedeu.,, sind 

D.e Magnetfe.daenao^ 17-19 aind gebausefes. an einen. Mg e r 20 angeordne. (Fig 2) » 

en, augerden, eine e,ek*oniscbe Anaweneein.ieb.ng 2. befesdg. * we.obe ub^nT 

sprechende Lertungen 22 m it den Magnetfeldsensoren 17-19 verbunden ist. 
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D,e era* ^gnelacbeibe .4 is, a, s ta**, ausgebildet ^ M sh ^ 

mrem Zahne 33 anf, weIche abschmdsweise ta enKprechende 

weUe 13 wd dann cbe Magneiscbeibe 14 am Hohbad des Qehauaes 31 dnrcb die Mi«nab- 
™ f^" ^ ^ 32 * ta-t ea zu einer ,aome>nden, gegenOber 

4, dre derar, gewahl, ist, dan sie der Umdrebnngsgescbwindigkei, der Ab- 
tnebswelle 5 der zweitea Oetriebeatufe 12 entspricht. 

WW nan die HeoKdappe 1 dnrcb Akdviemng des EWdromolors 9 Oder mannel, beladg, 
so dreht sich die erste Mametecheil*, la ™i. ■ ., Mjangt, 
Drab™!,, tv ■ »„ ^ neBcbelbe 14 mt «"« der Abtriebswelle 5 entsprechenden 
Drebzahl. Die drei Magnetfeldsensoren 17 10 ll.f™ . a 

. , loseasoren 17-19 hefern em dem empfengenen Magnetfeld 

b~7 "T hM Si8naL Befindet sich *- te 17 - 19 ta 

soZ r Sem ° r — ">«P-he J- an die eleteoni- 

Berereh 16, so ™d erne „0« an die e.etaonische Auswerleeinbeit 21 flberlragen. 

Da sich w dem dargesleUren Aaafdhrangsbeispiel znnachs, aUe drei Sensoren 17-19 in- 
nerbafc des magnedseben Bereicbes .5 befinden, is, die ers,e Zone «. dnrcb das .ogiscbe 
Signal 1,1 charataeriaien. Bei Drebang der erslen MagneKcheibe 14 in Richrang des 
PfeUes 100 (Pig.3) gdang, ^ nnr der ers te Sensor .7 in den magnenscben ZZ 
16 der eralen Magnefccbeibe ,4, wajnend die beiden anderen Sensoren 18, ,9 nocb in dem 
magnedscben Beraicb ,5 verbleiben, so daB sich ftr die zweile Zone a2 das ■ogiscbe Sig- 
nal Oil ergibt Die drme Zone o3 is, dann dareh das logische Signal 001 and die vierfc 
Zone a4 schlieBlicb durch das Signal 000 eindeadg bastimmt 

Nacb einem Ansfall der S«romversorg™g der deteoniacben Answerteeinricbtang 2, wird 

! ITT r Zone ' in dem sich * HeckUap,>e 1 * - fert — — * 

sTl T , *™-***>~* 21 - *- Bereicb obaraklerisierende 

bignalwert anhegt 

Fdr die genane Lagebesdmmnng der HecUdapp* 1 innerhalb der einzelnen Zonen «,-«4 
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wnrd die als inkrementaler MeBwertgeber ausgebfldete zweite Semrcreinrichtung 8 ver- 
wendet Diese umfaB, in dem in Fig.2 dargestellten A^fflhrungsbeispiel eine zweite Mag- 
netscheibe 23 mi, einer Vielzahl uber den Umfang gieichmaBig verteil, angeordneter Mag- 
nete 24. fte zweite Magnetscheibe 23 is, direkt an der Abtriebswelle 13 der Schaltkupp. 
lung 1 1 befesngt AuBerdem umfeB, die zweite Sensoreinrichtung 8 einen Magnetfeldsen- 
sor 25 ( 2 .B. Hallsensor), welcber ebenfalls an dem gehtaefeaten Triiger 20 befesngt und 
elekuisch mit der elekhonischen Answerteeinnchnmg 21 verbunden ist Die Kalibrierung 
der zweiten Sensoreinrichtung 8 erfolgt vorzugsweiae immer dam,, wenn die erste Sen- 
soreinnehtung 7 einen Obergang benachbarter Zonen detekttert hat. 

Naeb einem Stromausfall wird daher die FahrzeugHir zunachs. innerhalb der jeweiligen 
minels der ersten Senaoreinrichtang 7 detektierten Zone al-a4 mit einer vorgegebenen' 
—1 zuBssigen Geaehwindiglceit durch den Anuieb 4 betstigt Beim Oberschreiten 
dreaer Zone znr naobsten Zone wird dam, die in der elekhonischen AuswerteeinricMung 2 ! 
enthaltenen bkrementalelektromk der zweiten Sensoreinrichtung 8 automausch nen kah- 
bner, und die Heekklappe 1 fflhrt anaehUeflend wiederum eine lageabMngige Oeaehwin- 
digkeitssteuerung durch. 

Me Erflndung ia. selbstvmtitadlich nieh, auf daa voratebend beachriebene AuafBhrunga- 
be,apie. beschrtakt. So konnen beiapielsweise die beiden Sensoremrichtungen aneb direkt 
an der Abtriebswelle 5 dea Antriebes 4 angeordnet werden, ao daB ein Taumelaebeibenge- 
tnebe entfallen kann. 



Femer kann daa Taumelscheibengetriebe auf einfeche Weiae in die zwehe Geuiebestufe 
■ntegnert werden, wenn ea aieh bei dieaer Getriebeatufe um ein Planetengetriebe handelt 
deaaen Gehauae ohnehin ala Hoblrad ausgebildet iat Dabei kann die Innenverzahnung zwii 
aehen Hoblrad und den Planefcnradem dea Planetengetriebes eine andere sein ala zwiaehen 
Hohlrad und Magnetscheibe (bzw. MagnetscheibenWger). 

AuBerdem kbnnen die Magnetfeldsensoren der ersten Sensoreinriehtung auch entlang des 
auBeren Randes der Magnetscheibe und beabatandet von dieaer angeordnet sein. AuBerdem 
kann die Magnetscheibe auch mehr ala zwei magnetische Bereiche aufweisen nnd die An- 
zahl der die magnetischen Bereiche abtaatenden Senaoren kann auch z3. nur zwei betra- 
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gen. 



Ein entsprechendes AusfUhrungsbeispiel ist den Fig.4 und 5 entnehmbar. Dabei weist in 
diesem Fall die Magnetscheibe 14' funf magnetische Bereiche auf, wobei z.B. die mit 26 
bezeichneten magnetischen Bereiche jeweils einen Nordpolbereich und die mit 27 be- 
zeichneten magnetischen Bereiche jeweils einen Siidpolbereich bilden. Ordnet man einem 
ersten Magnetfeldsensor 28 beim Empfang eines magnetischen Bereiches 26 eine 0« und 
dem jeweils zweiten Magnetfeldsensor 29 in diesem Fall eine „1« zu, so werden die ein- 
zelnen Zonen durch die digitalen Signalwerte 00, 10, 1 1 und 01 eindeutig bestimmt 
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Bezugszeichenliste 

1 Heckklappe, Fahrzeugtiir 

2 Scharnierachse 

3 Dachtrgger 

4 Antrieb 

5 AbtriebsweUe (Antrieb), Drehachse 

6 Hebel ^ordnung,Obertragungseinrichtung 

7 (erste) Sensoreinrichtung 

8 (zweite) Sensoreinrichtung 

9 Elektromotor 

10 (erste) Getriebestufe 
1 1 Schaltkupplung 

12 zweite Getriebestufe 

13 AbtriebsweUe (Schaltkupplung), Drehachse 
14,14' (erste) Magnetscheibe 

15 magnetischer Bereich (Nordpol) 

1 6 magnetischer Bereich (Siidpol) 
17-19 Magnetfeldsensoren 

20 Trager 

21 (elektronische) Auswerteeinrichtung 

22 Leitung 

23 zweite Magnetscheibe 

24 Magnet 

25 Magnetfeldsensor 

26 magnetischer Bereich (Nordpol) 

27 magnetischer Bereich (Sfidpol) 

28 erste Magnetfeldsensor 
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29 zweite Magnetfeldsensor 

30 Taumelscheibengetriebe, Getriebe 

31 Gehause, Hohlrad 

32 Nocken 
33, 34 Zahne 

100 Pfeil 

I geschlossene Stellung der Fahrzeugtur/Heckklappe 

II geofftiete Stellung der Fahrzeugtur/Heckklappe 



al-a4 Schwenkwinkelbereiche, Zonen 
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Anspruche 



1. Antrieb zur automatischen Betatigung einer Fahrzeugtur, insbesondere der Heck- 
klappe eines Kraftfahrzeuges, wobei der Antrieb (4) flber eine Abtriebswelle (5) mit 
der Fahrzeugtiir (1) oder einer Obertragungseinrichtung (6) verbindbar ist, welche 
eine der Schwenkbewegung der Fahrzeugtur (1) entsprechende Schwenkbewegung 
ausfuhrt, und wobei der Antrieb (4) mindestens eine erste mit einer elektronischen 
Auswerteeinrichtung (21) verbindbare Sensoreinrichtung (7) zur Erfassung der je- 
weiligen winkelmaBigen Lage der Fahrzeugtur (1) umfaBt, mit den Merkmalen: 

a) die erste Sensoreinrichtung (7) umfaBt eine DrehwinkelmeBeinrichtung zur Ab- 
solutwerterfassung mindestens dreier sich aneinander anschlieBender Schwenk- 
winkelbereiche (al-a4) der Fahrzeugtur (1), welche den gesamten Schwenkwin- 
kel (a) zwischen der geschlossenen Stellung (I) der Fahrzeugtur (1) und der ge- 
6fmeten Stellung (II) der Fahrzeugtur iiberdecken und 

b) der Antrieb (4) umfaBt mindestens eine zweite Sensoreinrichtung (8), welche 
mindestens einen inkrementalen Mefiwertgeber zur relativen Positionsmessung 
der Abtriebswelle (5) des Antriebes (4) in bezug auf den Anfang oder das Ende 
des jeweiligen Schwenkwinkelbereiches fa, a 2 , a 3 ) aufweist. 

!. Antrieb nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB die erste Sensoreinrichtung 
(7) zur Absolutwerterfassung der Schwenkwinkelbereiche ( 0l> a 2j a 3 ) der Fahr- 
zeugtiir (1) an der Abtriebswelle (5) des Antriebes (4) angeordnet ist und dessen 
Schwenkbewegung erfafit. 

• Antrieb nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB bei einem Antrieb (4) mit 
mehreren hintereinander angeordneten Getriebestufen (10, 12) die erste Sensorein- 
richtung (7) zwischen zwei Getriebestufen (10, 12) angeordnet ist, und daB ein zu- 
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satzliches Getriebe (30) vorgesehen ist, welches eine Abtriebseiimchtung aufweist 
die erne von der ersten Sensoreinrichtung (7) detektierbare, der Abtriebswelle analo- 
ge Drehbewegung ausftthrt. 

Antrieb naeh Anspruch 2 oder 3, dadurch gekennzeichnet, daB die erste Sensorein- 
richtung (7) mindestens eine auf der Abtriebswelle (5) des Antriebes (4) oder an der 
Abtriebseinrichtung des zusatzlichen Getriebes (30) angeordnete erste Magnetschei- 
be (14; 14') enthalt, die, in Umfangsrichtung gesehen, mindestens zwei magnetische 
Bereiche (15, 16; 26, 27) unterschiedlicher Polung aufweist, und mindestens zwei die 
magnetischen Bereiche (15, 16; 26, 27) der Magnetscheibe (14; 14') abtastende Mag- 
netfeldsensoren (17-19; 28, 29) enthalt, wobei die magnetischen Bereiche (15, 16- 
26, 27) der Magnetscheibe (14; 14') und die Magnetfeldsensoren (17-19; 2s' 29) 
derart zueinander angeordnet sind, dafi sich bei Drehung der Abtriebswelle (5) des 
Antriebes (4) oder der Abtriebseinrichtung des zusatzlichen Getriebes (30) von der 
Anfangsstellung in die Endstellung und umgekehrt mindestens drei sich aneinander 
anschlieBende Winkelbereiche (al-a4) ergeben, wobei sich fur jeden Winkelbereich 
(al-a4) eine andere, fur diesen Winkelbereich charakteristische Zuordnung von 
Magnetfeldsensoren (17-19; 28, 29) zu den magnetischen Bereichen (15, 16; 26, 27) 
ergibt. 

Antrieb nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, daB die Anzahl und Anordnung 
der magnetischen Bereiche (15, 16; 26, 27) der Magnetscheibe (14; 14') und der 
Magnetfeldsensoren (17-19; 28, 29) derart gewahlt ist, daB bei Drehung der Ab- 
triebswelle (5) des Antriebes (1) oder der Abtriebseinrichtung des zusatzlichen Ge- 
triebes (30) von ihrer Anfangs- in ihre Endstellung eine Absolutwerterfassung von 
mindestens vier sich aneinander anschlieBenden Schwenkwinkelbereichen (cd-a4) 
durchfuhrbar ist 

Antrieb nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, daB die beiden magnetischen 
Bereiche (15, 16) unterschiedlicher Polung sektorfbrmig und die Magnetfeldsensoren 
(17-19) nebeneinander angeordnet sind, derart, daB in der Ausgangsstellung zunachst 
alle drei Magnetfeldsensoren (17-19) von dem Magnetfeld des ersten magnetischen 
Bereiches (16) beaufschlagt werden und bei Drehung der Abtriebswelle (5) des An- 
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triebes (4) oder der Abtriebseinrichtung des zusatzlichen Getriebes (30) dann die 
Magnetfeldsensoren (17-19) nacheinander in den zweiten magnetischen Bereich (15) 
gelangen. 

Antrieb nach einem der Anspriiche 4 bis 6, dadurch gekennzeichnet, daB die Mag- 
netfeldsensoren (28, 29) entlang des auBeren Randes der Magnetscheibe (14') und 
beabstandet von dieser angeordnet sind. 

Antrieb nach einem der Anspriiche 4 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dafi die Mag- 
netfeldsensoren (17-19) in einem vorgegebenen Abstand seitlich an der Magnet- 
scheibe (14) positioniert sind. 

Antrieb nach Anspruch 3 in Verbindung mit einem der Anspriiche 4 bis 8, dadurch 
gekennzeichnet, daB die erste Magnetscheibe (14) der ersten Sensoreinrichtung (7) 
als Taumelscheibe eines Taumelscheibengetriebes (30) ausgebildet ist, wobei die 
Magnetscheibe (14) auf einem mit der Abtriebswelle (13) drehfest verbundenen, als 
Exzenter ausgebildeten Nocken (32) drehbar angeordnet ist und sich bereichsweise 
an einem gehausefesten Hohkad (31) abwaizt. 

Antrieb nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, daB es sich bei der zweiten 
Getriebestufe (12) urn ein Planetengetriebe handelt, dessen Gehause als Hohlrad fur 
das Taumelscheibengetriebe ausgebildet ist. 

1 1. Antrieb nach einem der Anspriiche 4 bis 10, dadurch gekennzeichnet, daB es sich 
bei den Magnetfeldsensoren (17-19; 28, 29) urn Hallsensoren handelt. 
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BadNeuenahr, den 10.07.2003 



ZUSAMMENFASSUNG 
(Fig.2) 

Antrieb zur automatischen Betatigung einer Fahrzeugtur 

Die Erfindung betriffi einen Antrieb zur automatischen Betatigung einer Fahrzeugtur, ins- 
besondere der Heckklappe eines Kraftfahrzeuges, wobei der Antrieb (4) iiber eine Ab- 
triebswelle (5) mit der Fahrzeugtur (1) oder einer Ubertragungseinrichtung (6) verbindbar 
ist, welche eine der Schwenkbewegung der Fahrzeugtur (1) entsprechende Schwenkbewe- 
gung ausfuhrt, und wobei der Antrieb (4) mindestens eine erste mit einer elektronischen 
Auswerteeinrichtung (21) verbindbare Sensoreinrichtung (7) zur Erfassung der jeweiligen 
winkelmafligen Lage der Fahrzeugtur (1) umfaBt. 

Zur Ausnutzung der Vorteile einer inkremental arbeitenden Positionsmessung der Fahr- 
zeugtur (1), bei welcher aber nach einem Stromausfall eine erneute Kalibrierung nicht erst 
nach Erreichen der Endstellungen der Fahrzeugtur (1) erforderlich ist, schlagt die Erfin- 
dung vor, den gesamten Schwenkwinkel (a) der Fahrzeugtur (1) in mindestens drei aufein- 
anderfolgende Zonen (Schwenkwinkelbereichen) (al-a4) einzuteilen, wobei die einzelnen 
Schwenkwinkelbereiche (al-a4) durch eine erste zur Absolutwerterfassung geeignete 
Sensoreinrichtung (7) ermittelbar sind. Die Erfassung des Schwenkwinkels der Fahrzeug- 
tur innerhalb der einzelnen Zonen (al-ct4) erfolgt dann mit Hilfe einer zweiten Sensorein- 
richtung (8), welche mindestens einen inkremental arbeitenden MeBwertgeber umfaBt. 
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